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Abstract The increasing complexity of embedded systems cause difficulties in locating faulty components or 
modules. In this report, we present a logging method of real-time control system using fault tree. Two 
experimental systems have shown that data related to faulty components are collected and overhead for logging 
is predictable. 
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1．はじめに ←太字 

















































2.1 自動車の故障診断機能  
 
自 動 車 の 制 御 用 の コ ン ピ ュ ー タ は ， ECU  
(Electronic Control Unit)と呼ばれ，ネットワークで
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 本章では，フォールトツリー解析に基づくログデータ収
集手法について述べる[4]．想定する障害に対してフォール
トツリー(以下 FT: Fault Tree)を用いて，収集するログデー
タを特定するため，本手法を，LoFTE(Log data collection 
using Fault Tree Expansion) と呼ぶ． 
↓1 行空け 








1. システム設計仕様からの FTA の実施 








 図 2 を使って考え方説明する．システム設計段階での 



































































































実験機器として CPU ボード KED-SH101[5] とその拡張















で 39 バイトであった． 















この実験では ZMP 社の RoboCar 1/10 for Automotive 













FT である．グレー部分は想定する RoboCar 停止の障害に
関連する箇所である．  
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図 7：RoboCar 停止に関する FT 
 
また図 9に，ソフトウェア構成を示す．走行制御の実行





















図 9：RoboCar のソフトウェア構成 
 
表 2 に実験結果を示す． ログデータ収集にかかった時
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